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1.1 AVERTISSEMENTS

Toutes les informations contenues dans ce manuel sont susceptibles
de modifications sans préavis.

DIDASTEL et F2G2 multimédia ne peuvent étre tenus pour
responsables des éventuelles omissions techniques ou
rédactionnelles, ni des dommages qui pourraient en découler.

De méme, les noms des produits cités dans ce manuel et dans le
cédérom a des fins d'identification peuvent étre des marques
commerciales, déposées ou non par leurs sociétés respectives.

Ce logiciel est une Interface de Pilotage, Paramétrage et Acquisition
sur ordinateur PC du Robot Collaboratif CoMax.

Elle est connectée au coffret de commande du Robot CoMax a l'aide

d’'une liaison USB et permet de piloter (commande collaborative) et

parameétrer le robot afin d’acquérir des données sur le systeme pour
VoS activités pédagogiques.

Avant d’utiliser cette interface vous devez lire et respecter les
consignes d’utilisation décrites dans le Dossier Technique du
Robot Collaboratif CoMax.

Robot Collaboratif CoMax R

DIDASTEL
L
PROVENCE Manuel d'utilisation Interface PC - page 8 -




B Robot Collaboratif CoMax I
1.2 RAPPEL DE SECURITE

AVANT CHAQUE DEMANDE DE MOUVEMENT,
VEUILLEZ VERIFIER QU'AUCUN OBJET OU PARTIE DU CORPS
HUMAIN NE SE TROUVE DANS LA ZONE DE DEPLACEMENT DE

L’AXE LINEAIRE DU ROBOT COMAX.

RISQUE DE COLLISION !

VEUILLEZ CONSULTER ET RESPECTER LES PRECAUTIONS
D’EMPLOI DANS LE DOSSIER TECHNIQUE DU ROBOT COMAX.

Avant chaque demande de mouvement, hors commande collaborative (Pilotage manuelle a l'aide
de la poignée), apparait a I'écran les panneaux suivants :

- Avant de piloter I'axe du Robot
U
2ECUREE CoMax, vérifiez 'absence de

_ . N personnes ou objets dans la zone
Avant de Piloter I'axe CoMax hors commande de déplacement de I'axe linéaire ;

collaborative vérifiez I'absence de personnes ou objets dans
la zone de déplacement de 'axe linéaire |

- Cliquez sur « OK » pour valider ;

VALIDATION SECURITE
- Veuillez confirmer que la zone
de déplacement de I'axe CoMax
est bien dégagée pour autoriser le
déplacement.

La zone de déplacement de I'axe CoMax est-elle dégagée

{abscence de personnes ou objets) 7

_on | ou!

ATTENTION, VEILLEZ A BIEN RESPECTER CES CONSIGNES.
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2.1 Vérifications préliminaires

A la réception du matériel, veuillez vérifier la présence des fournitures suivantes :
e un cable USB-A/ USB-MiniB de liaison Coffret de commande = PC (connexion carte de

commande EPOS-2) ;

e un Cd-rom « Installation Professeur » pour les installations ;

e un Manuel d'utilisation de I'Interface PC.

2.2 Limitations d’utilisations

Configuration minimum

Processeur a 1 GHz ou plus rapide ;
Microsoft Windows XP/Vista/Seven ;
512 Mo de RAM recommandé ;

2.3 Installation

2.3.1 Exécution du Cd-rom d’installation

Résolution d’écran 1024x768 avec carte vidéo 32 bits.

Insérez le Cd-rom « Installation Professeur » du « Robot CoMax » dans votre PC, le programme
est lancé automatiquement, attendre I'affichage du Menu suivant :

o = S

Lk Installation legiciels DIDASTEL Provence

&3/ CoMaX Robot collahioratif Mono-axe

Menu d'installation Cd-rom "CoMax Version 1.0" Professeur

LANCER L'ENVIRONNEMENT MULTIMEDIA PEDAGOGIQUE
Enregistrer votre licence
Installer I'Environnement Multimédia Pédagogique

Paramétrer I'EMP (réalisation version Héve)

Installation de I'interface PC de Pilotage, Paramétrage
et Acquisition du Robot collaboratif CoMax.

L AN TN {taile nécessaire 30 Ma).

Installer EPOS USB Driver Cette Interface vous pemet de
- piloter et paramétrer le Robot collaboratit CoMax;
-visualiser et acqueérir les grandeurs physiques ;
via la carte de commande EPOS en lisison USE.
Dossier Techni CoMax
- e ENREGISTRER VOTRE LICENCE

M diutilisation de 'EMP pour vous autoriser 3 utiliser cette Interfface

Contenu répertoire "PROFESSEUR™

En plus de I'environnement multimédia pédagogique, de nombreuses ressources utiles au Professeur
sont disponibles dans le répertoire "Professeur” de ce Cd-rom, n'hésitez pas a les consulter.

n'"‘srf! Prﬂ"eﬂﬂﬂ Technic Parc de la Bastidonne - Route CD2 - 13400 I_Quﬂer l

Tel : 04.91.80.00.48 - Fax : 04.91.80.01.84 - www.didastel.fr

DIDASTEL

Apres quelques secondes, si cet
écran ne s'affiche pas, exécutez le
programme « CmxMenuCD(.exe) »
qui se trouve sur le cédérom.

Survolez avec votre souris cet
écran, lisez les instructions et
sélectionnez « Installer I'Interface PC
CoMax ».
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2.3.2 Installation de I'Interface du Robot collaboratif CoMax

Un installateur « Setup.exe » est proposé dans le répertoire « Installer_Interface_CoMax » sur le
Cd-rom « Installation Professeur ».

L'installation de I'Interface de Pilotage, Paramétrage et Acquisition du Robot Collaboratif CoMax
peut-étre exécutée a l'aide du lien « Installer PInterface PC CoMax » disponible sur le Menu Cd-
rom.

% Interface Robot Collaboratif mono-axe CoMax EI [=] @

- Lancez linstallation (taille nécessaire
22Mo) et suivez les instructions ;

Interface Robot Collaboratif mono-axe CoMax

Mous vous conseillans vivement de quitter tous les programmes avant de i |

- Cho's'ssez un réperto"‘e d ! | nSta”atlon \an_ce_r cet_installeur. Les applications §‘exéc&1tanl en armgre-plan, comme !es
) antiviruz, rizquent de prolonger la durée de linstallation.
(« C:\Program Files\ Interface CoMax » par
défaut) ; >
- Validez (objet « Suivant ») et patientez N~

pendant l'installation ;

Weullez patienter lars de l'initialization de linstalleur.

A la fin de I'installation, un groupe

« Interface CoMax » est disponible dans le
groupe « Programmes » de votre barre
des taches Windows.

Pour vous autoriser a utiliser I'lnterface du Robot Collaboratif CoMax
enregistrez votre licence.

2.3.3 Enregistrement de votre licence

£} Enregistrement licence CoMax @

Bablissement : L l t l stabli t
démenstration DIDASTEL Provence a . icence e_s une Icen_ce eta |Ssemen
Adresse - multiposte mais mono produit. Elle est unique

pour chaque Robot Collaboratif CoMax.

Code Postal : \Ville :
13400 AUBAGNE

BN

Pour vous autoriser a utiliser I'Interface de
Pilotage, Paramétrage et Acquisition du Robot

-q = . . .
Il s’agit d'un contrat entre vous et DIDASTEL Provence. :‘ COIIaborat|f CoMax :
Vous disposez du droit non-exclusif d'utiliser le CD-ROM.

Wous acceptez de ne pas copier, décompiler, démanter, désassembler,

modifier, adapter, traduire, transférer, louer ou donner le CD-ROM ou - Lisez et acceptez les conditions du contrat ;

quelque partie du CD-ROM que ce soit v compris la documentation qui
'accompagne) en licence. j
- Saisissez le n° de licence de votre logiciel
Annuler Accepter contrat (identique au N° EMP inscrit sur I'étiquette du Cd
rom).

Contrat de licence -

ENREGISTREZ VOTRE LICENCE
Saisir votre N° de licence Hablizsement - . . . .
1'90131-[ 0 -] 0 (Vo étiuette Cdrom) _Enegistrer Vous pouvez maintenant quitter l'installation et
lancer 'Interface de CoMax.

Me pas saisir les 0 devart les numéros de série, exemple 0976 saisir 576.

DIDASTEL Provence €Copyright 2013
DIDASTEL Provence - TP de la Bastidonne - 13400 AUBAGNE
Tel.: 04.51.80.00 48 - Fax: 04.51.80.01.84
irfo@didastel fr - http:/Awww didastel fr

DIDASTEL
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2.4 Liaison Robot CoMax vers PC

Le coffret de commande du Robot CoMax fixé a 'arriere de la Potence articulée est équipé d'une
carte de commande Moteur « EPOS-2 » de chez « Maxon », elle doit-étre reliée a votre PC via la
liaison USB :

- Connectez la fiche Mini-B du cable USB
sur le port USB de la carte de commande
EPOS-2 au niveau de I'ouverture
pratiquée dans le coffret de commande ;

- Connectez la fiche A du cable USB sur un
port USB disponible de votre PC.

Robot Collaboratif CoMax R
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2.5 Installation Pilotes USB

La lére fois que le Robot CoMax est connecté a votre ordinateur, vous devez installer les pilotes
de la carte de Commande « EPOS-2 » de chez « Maxon » présente dans le coffret de commande.

La procédure d'installation des Pilotes USB ci-dessous a été réalisée pour Windows 7, pour un
autre systeme d’exploitation veuillez vous référer au manuel « EPOS2 USB Driver Installation.pdf »
disponible dans le répertoire « Professeur / CoMax Constituant / Motorisation_Mdp /
Controlleur_EPOS » du cd-rom « Installation Professeur ».

2.5.1 Installation Pilotes USB

Un installateur « DriverPrelnstaller.exe » est proposé dans le répertoire « EPOS2 USB Driver » sur
le Cd-rom « Installation Professeur ».
L'installation des Pilotes USB EPOS peut-étre exécutée a l'aide du lien « Installer EPOS USB
Driver » disponible sur le Menu Cd-rom :

- Lancez l'installation et suivez les instructions.

2.5.2 Connexion USB

- Apres avoir connecté le cable USB la carte de commande EPOS-2, connectez le cable USB sur
un port USB disponible de votre PC,
:ﬂ Installation du pilote de périphérique * X apparait le message ci-contre ;

Cliquez ici pour obtenir le statut.

PR =

- Si le Pilote USB pour la carte de commande
EPOS2 a éte preéalablement et correctement o onmotorEPOS & X
InSta”é sur VOtre PC' apparaTt aprés quelques :'.@' Le pilote de périphérique a t installe,
secondes le message ci-contre.

i (Rl

- Veuillez ignorer les instructions suivantes.

- Si le Pilote USB pour la carte de commande EPOSZ2 n’est pas disponible sur votre PC, apparait
apres quelques secondes le message suivant :

[l Le pilote de périphérique n’a pas pu étre installé % X
Y Cliquez ici pour obtenir des détails.

R nk Rl

- Veuillez suivre les instructions suivantes.

DIDASTEL
I Robot Collaboratif CoMax R
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2.5.3 Ouvrir « Panneau de configuration »

- Cliquez sur « Panneau de configuration » dans votre menu « Démarrer » de Windows ;
- Sélectionnez « Matériel et audio / Périphériques et imprimantes », S’affiche la fenétre suivante :

[E=8[EcE =
+ Panneau de configuration » Matériel et audic b Périphériques et imprimantes « [ 43 |[ Rechercher... p - Recherchez Ie pel’lpherlque avec I'Inscrlptlon
e ————— - @ <« Périphérique inconnu » ;
4 Imprimantes et télécopieurs (6; .
- .. Propriétés de: Périphérique inconnu (=3 - Faites un clic droit pour
-~y g [ Genéral | Matériel ouvrir le menu contextuel et
Adobe PDF Dell Laser Printer Dell PS13w A 1 e 4
Al B b s:elef:tlonnez « Propriétés »,
« Périphériques (4 g s’affiche la fenétre
™ Y Fonctions du périphérique : « Propriétés du périphérique
Q =] "‘-‘-*.;/ Nom Type inconnu » ;
e S e ;W |7 Périphérique inconnu Autres périph...
Mouse A3IMFG5274
e
4 Non spécifié(e) (1!
| J
Périphérique
Détails des fonctions du pérphérique S £ . ’
- Sélectionnez 'onglet
Fabricart : Inconnu M t L. I t I g I
Périphérique inconnu -:J\F.:t g:::r::agmsm Emplacemert :  Fort_#0002 Hub_#0005 « ateriel » e C.'Iq'uez sur le
S Etat : Les pilotes de ce pérphérique ne sont pas installés. bOUton « Propr'etes ?
(Code 28)
[ OK ] [ Annuler ] pplique

Propriétés de: Périphérique inconnu @
- Cliquez sur « Mettre a jour le pilote ... » dans l'onglet Général | Piote [ Détais

« Général » de la nouvelle fenétre « Propriétés du .Lrl Pérphénue nconnu
périphérique inconnu » suivante : D

Type de pérphérque : Autres périphériques

Fabricart : Inconnu

- L'écran suivant apparait : Emplacemert : Port_#0002 Hub_#0005

ériphérique

es de ce pénphérigue ne sont pas installés. (Code 28) -
[l Mettre & jour le pilote - Périphérique inconnu
l\.;/l b J P R ilote pour le jeu d'informations du pérphérique ou un de
perts n'a éte sélectionné.

Comment voulez-vous rechercher le pilote 7

uver un pilote pour ce pérphérigue, cliquez sur Mettre &
lote.

= Rechercher automatiguement un pilote mis a jour WMettre & jour le pilote...
Windows va rechercher sur votre ordinateur et sur Internet le pilote le plus récent pour votre

périphérique, sauf si vous aver désactiveé cette fonctionnalité dans les paramétres d'installation du
périphérique.

Fermer Annule:
& R
Recherchez et installez manuellement le pilote.
- Cliquez sur la zone
« Rechercher un pilote sur mon
ordinateur » pour mettre a jour le
périphérique.
Annuler |
DIDASTEL
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2.5.4 Mise a jour du Pilote

=
@ [l Mettre a jour le pilote - Périphérique inconnu

Rechercher le pilote sur votre ordinateur . ,
- Cliquez sur « Parcourir » et

sélectionnez le répertoire «
EPOS2 USB Driver » sur le Cd-
- Parcourir...
= rom « Installation professeur ».

Rechercher les pilotes a cet emplacement:

[¥]Inclure les sous-dossiers

- Cliquez sur « Suivant ».

= Choisir parmi une liste de pilotes de périphérigues sur mon ordinateur
Cette liste affichera les pilotes installés et compatibles avec le périphérique, ainsi que tous les
pilotes dans la méme catégorie que le périphérique.

[ Suivant ]| Annuler

2.5.5 Parameétres de sécurité Windows

Il Sécurité de Windows [

@ Windows ne peut pas vérifier I'éditeur de ce pilote

_ | - Sélectionnez « Installer ce pilote quand
% Ne pas installer ce pilote méme ».

Vérifiez la présence d'un pilote mis a jour pour votre périphérique sur le site
Web du fabricant.

Ninstallez que les pilotes provenant du site Web ou d'un disque du fabricant.
Les logiciels non signés obtenus par d'autres moyens peuvent endommager
votre ordinateur ou accéder a vos données privées.

(v) Voir les détails

2.5.6 Installation du Pilote

) Ul Mettre 3 jour le pilote - maxon motor EPO5S2
Windows a mis & jour votre pilote.
Windows a terminé 'installation du pilote de ce périphérique:
. maxon motor EPOS2 - Cliquez sur « Fermer » pour terminer
v . .
l'installation.
DIDASTEL
I Robot Collaboratif CoMax R
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PREMIERE UTILISATION
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3.1 Accueil et lancement du logiciel

- Al'aide de votre barre des taches Windows vous pouvez accéder au Groupe « Interface CoMax »
situé dans le Groupe « Programmes » et cliquer sur 'objet « Interface Comax » pour lancer votre
interface.

- A I'affichage de I'écran d’accueil ci-dessous, assurez-vous que :
¢ |e pupitre alimentation est bien sous tension et sous puissance,
Bp « Arrét d’'Urgence » relevé et voyant 24V allumé ;
¢ |e coffret de commande sous tensions, voyants allumés ;
¢ le coffret de commande relié par liaison USB a votre PC.

3 lnterface CoMm(
s L B R A e e Sy R T 0 A I A s By

CoMaX Ronot t.'nﬂabnram Hnnn—axe

Version 1.0 Logiciel 262

Windows/XP, Vista/7 réalisé par waltintdin Continuer ...

- Si cet écran est barré par le message suivant :

Défaut de licence - enregiztrez votre licence a I'aide du cédérom d'installation.

Vous avez oublié ou mal enregistré votre licence. Il est alors impossible d'utiliser I'Interface de
Pilotage, Paramétrage et Acquisition du Robot CoMax.

- Insérez alors le cédérom « Installation Professeur » dans votre PC et enregistrez votre licence
(voir 8 2.3.3 « Enregistrement de votre licence »).

- Une fois ces vérifications effectuées, cliquez sur « Continuer » pour entrer dans I'interface PC du
Robot CoMax.

DIDASTEL
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La fenétre principale de I'Interface du Robot CoMax est un écran de type IHM (Interface Homme
Machine) et offre & I'utilisateur le choix entre plusieurs objets pour accéder a toutes les fonctions
du logiciel :

£} Interface CoMax EI'E'@
& CoMax Piwiage Paramétrage etAcquisitions Robot Collaboratif Mono-ixe

Connexion “ . Aciivation * CollziBgrion
peD 1 0 - 0 i

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

Chacun d’entre eux peut étre sélectionné comme tout objet sous Windows :
e soit par la souris en cliquant sur I'objet désiré ;
e soit en utilisant la touche TABULATION de votre clavier pour se placer sur I'objet voulu et
en tapant sur la touche ENTREE.

Non connectée au Robot CoMax, l'interface offre des fonctionnalités réduites (voir 8 4.5
« Fonctions de I'Interface non connectée »).

Pour découvrir toutes les fonctionnalités du logiciel, veuillez établir la communication avec le Robot
collaboratif CoMax, activer I'asservissement et la boucle collaborative afin de valider la mise en
ceuvre de votre systéeme avec le logiciel.
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3.2 Etablir la connexion

Connexion

- Dans la fenétre principale de l'interface cliquez sur l'interrupteur

- ,
0 L « Connexion» |

ERREUR CONNEXION :
Si I'établissement de la communication a échoué, un message d’erreur « ERREUR CONNEXION »
s'affiche sur votre écran, deux défauts sont alors possibles :

EPQS : ERREUR CONNEXION !

Impossible d'ouvrir le port de communication des carntes de commande EPOS |

VALIDER

e « Impossible d’ouvrir le port de communication ... », la liaison USB de la carte de
commande EPOS2 n’est pas disponible ou sa configuration est incorrecte, vérifiez votre
liaison USB et 'installation des pilotes USB (voir voir § 2.5) ;

e « Port de communication ouvert, mais dialogue impossible avec la carte de commande
EPOS ? », le port USB choisi est correct, la communication ne s’établit pas, vérifiez si le
coffret de commande est sous tension (Voir 8 « MISE EN (EUVRE » du Dossier
technique).

CONNEXION ETABLIE :
Si la communication est correctement établie, s'affiche a I'écran le panneau « CONNEXION
ETABLIE » ci-contre.

CONNEXION (Carte de commande EPOS) ETABLIE |
Le dialogue entre le PC et le
Robot CoMax est opérationnel. Avant de piloter I'axe linéaire de "CoMax", vous devez :
- Activer la carte de commande EPOS, sélecteur "Activation';
- Activer la boucle Collaborative, sélecteur "Collaboration'.
- Cliquez sur « OK », de retour a
la fenétre principale de
I'Interface, la communication est
établie :
- Le dialogue entre le PC et le robot CoMax est opérationnel ;
- Laled verte « Connexion » est allumée ;
- Les icones utilisant la connexion au Robot CoMax deviennent accessibles.

Avant de piloter I'axe linéaire, vous devez :
- Activer la carte de commande EPOS ;
- Activer la boucle Collaborative.

Suite a cette opération, les fichiers comportant les paramétres de communication,
d'asservissement, d'affichage et tracés sont créés dans votre répertoire d’'installation de I'Interface
Robot CoMax.
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3.3 Activer I'asservissement et Initialiser I’axe

Avant de piloter (collaboration) le Robot collaboratif CoMax vous devez activer et initialiser
(codeur) I'axe linéaire.

3.3.1 Activer la carte de commande
L’Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au robot CoMax.

Activation

- Cliquez sur l'interrupteur « Activation » pour activer la
1 carte de commande :

Lors de la premiére activation, vous pouvez avoir un message d’erreur suivant :
DEFAUT 0xFF09 Carte de commande EPOS 1, axe "CoMax" :

Software Position Limit Error

VALIDER

- Validez le défaut et réessayez d'activer I'asservissement en recliquant sur l'interrupteur
« Activation »

La carte de commande EPOS est activée, s'affiche a I'écran le panneau « Carte de commande
ACTIVE » ci-contre.

Carte de commande ACTIVE

"CoMax" doit initialiser (recherche origing) le capteur de

position de |'axe linéaire |
L'axe lingaire de "CoMax" estil en butée basse ?

o ou!

DIDASTEL
I Robot Collaboratif CoMax R
PROVENCE Manuel d'utilisation Interface PC - page 23 -



B Robot Collaboratif CoMax I

3.3.2 Initialiser axe

ATTENTION
Avant d'initialiser la position (RAZ codeur),
I'axe linéaire doit-étre en position basse !

Carte de commande ACTIVE

"CoMax" doitintialiser (recherche ongine) le capteur de

position de ['axe linéaire |
L'axe linéaire de "CoMax" estil en butée basse ?

ou

- Cliquez sur « QUI » pour confirmer l'initialisation du codeur ;

De retour a la fenétre principale de I'Interface, la led rouge « Activation » est allumée.
£ Interface CoMax EI’E‘@

& OOMaX Fitotage, Paramétrage etAcquisitions Robot Collaboralit Mono-Ave
# Connexion L :Ac:tizti-:ln‘| . t[:]:l-:liatlsraﬁ-:iln ] Q‘ %56 &~ Qﬂi @ X 1

kel Axe e
linéaire

v, P L
%‘ Courant Mf_otnrédutheur

im IR A

Codeur
i

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifi€) ']

: Consigne Position Axe (Humain)

: Hfort manuel (Humain)

: Tension capteur (mesure effort) Perturbation
(pesanteur)

Conditionneur

Poignée
(capteur effort) |

SHEPTrsgf ca N

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE.

Le robot CoMax est asservi en position basse (20 mm) sur I'axe linéaire en ATTENTE d'ordre de
déplacement ou de COLLABORATION (activation boucle collaborative).
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3.4 Activer la Boucle collaborative

L'Interface PC est connectée (led verte « Connexion ») au robot CoMax asservi en position (led
rouge « Activation »).

- Cliquez sur l'interrupteur

« Collaboration » pour activer la boucle
collaborative ;

#® Connexion L rati *  Collaboration

0 = 0 0O

La boucle collaborative est activée, la led jaune « Collaboration » est allumée :
£ Interface CoMax EIIEI@

> COMaN Fitotage, Paramétrage etAcquisitions Robot Collahoratif Mono-we
#® Connexion ® _ACti'u’EtiCll‘l #® Collaboration * '| ] Q‘I

ol Axe  mlm
linéaire

e
Motoréducteur

Etat / Mode

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifi€) ']

Commande
Collaborative :

Qc=KP x Uf

Uf=F(p) x Uj

: Consigne Position Axe (Humain) Z
: Hfort manuel (Humain)
- Tension capteur (mesure effort) Perturbation

P
(pesanteur) Fh /li\\
1

e —

Conditionneur
signal ' Poignée

i al an ,

sl | | (capteur efforty
|

S5 EeTTER o7

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

L’axe linéaire de CoMax est asservi en vitesse, avec la
commande collaborative active qui consiste a mesurer
I'intention de I'humain, force appliquée sur la poignée de
manipulation (capteur d'effort), et de calculer (consigne
de vitesse) la réaction dynamique du robot
correspondante.

Vous pouvez maintenant piloter CoMax
a l'aide de la boucle collaborative :
Saisissez la Poignée et déplacez I'axe
sans effort !
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Page blanche
pour noter
VOS remarques
personnelles
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LES FONCTIONS DE L’INTERFACE
aRe=s « COMAX »
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4.1 Les fonctions de la fenétre principale

4.1.1 Description de la fenétre principale sans Boucle collaborative

Apres avoir établi la communication, et activé I'asservissement, la fenétre principale de type IHM
(Interface Homme Machine) offre a I'utilisateur le choix entre plusieurs objets répartis dans
différentes zones :

£} Interface CoMax EI E @
& CoMax Fioiage Paramétrage etAcquisitions Robot Collaboratif Mono-Axe

#® Connexion ® Activation * . Collaboration * N [ j B
- 0 - ) , Q“‘ ‘q" @’ﬂ

f'_-_ Axe ol
Um linéaire

el
% Motoréducteur

Codeur
pipiy

Zc - Consigne Position Axe {Humain)

Fh : Hfort manuel (Humain)
- Tension capteur (mesure effort) Perturbation
(pesanteur)

Conditionneur
signal ' Poignée
v g .
T (capteur effort)
|

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

e un synoptique qui permet de visualiser I'état de I'axe linéaire CoMax :
0 la position de I'axe en mm, objet « Zp » ;
0 lavitesse de I'axe en m/s, objet « Vp » ;
o latension capteur (mesure capteur effort Poignée) en mV, objet « Uj » ;
o la consigne courante envoyée par le PC a la carte de commande, objet « Consigne
6c », en mm et qc (points codeur) dans le cas d'un asservissement de position ;
e un schéma bloc simplifié « Carte de commande EPOS2 » qui permet de visualiser I'état de la
commande Moteur en fonction du mode d’asservissement :
o [I'état et le mode d’asservissement, objets « Etat/ Mode », carte de commande axe
« ACTIVE » et asservi en « PROFIL DE POSITION » sur 'exemple ci-dessus ;
o0 la consigne courante de la boucle position, objet « Consigne 8¢ », en gc dans le cas
d’'un asservissement de position ;
o la position mesurée (codeur moteur) en qc, objet « Mesure ém » ;
o la vitesse mesurée (codeur moteur) en rpm (rotations par minute), objet « Mesure
om »
o0 la commande en sortie de la boucle de position (consigne de la boucle de courant)
en mA, objet « Commande Ic » ;
0 le courant moteur mesuré en mA, objet « Im » ;

DIDASTEL
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une zone « Connexion » qui permet de
0 établir ou arréter la connexion avec le Robot CoMax, interrupteur 2 positions ;
0 connaitre I'état de la connexion, led verte ;
e une zone « Activation » qui permet de
O activer I'asservissement et initialiser I'axe, interrupteur 2 positions ;
0 connaitre |'état de I'activation de I'asservissement, led rouge ;
e une zone « Collaboration » qui permet de
o0 activer la boucle collaborative, interrupteur 2 positions ;
0 connaitre |'état de I'activation de la boucle collaborative, led rouge ;
e un bouton « ARRET URGENCE » qui permet de stopper rapidement I'axe linéaire ;

. a8 ok

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :

0 positionner, icone « Positionner CoMax »;

0 accéder aux parametres du Robot CoMax (spécification, réglage commande
collaborative et réglage positionnement), icbne « Paramétrer CoMax »

o visualiser les grandeurs physigues sous forme de courbe (« monitoring »), icone
« Visualisation dynamique » ;

o envoyer directement des commandes (consignes d’asservissement) a la carte de
commande, icOne « Commander Axe »

O accéder aux parameétres (réglage asservissement axes) de la carte de commande,
icbne « Paramétrer Axe » ;

o lancer une sollicitation et acquérir les réponses, icbne « Acquisitions Axe » ;

0 accéder au manuel d'utilisation du logiciel, icbne « Aide » ;

o quitter le logiciel, icbne « Quitter ».

L’'Interface du Robot CoMax utilise de nombreuses fonctions
de pilotage de la carte de commande « EPOS-2 » de chez
« Maxon », bouton et fenétres de couleur bleu foncé
(voir 8 5).

4.1.2 Etablir la Connexion

#® Connexion

[ Voir § 3.2.

4.1.3 Activer I’asservissement et initialiser I’axe

® Activation

0 G- Voir § 3.3.
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. 4.1.4 Positionner CoMax

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Positionner CoMax », apres
validation des consignes de sécurité (voir 8 1.1), s'affiche a I'écran le panneau suivant :

POSITIONMER. AXE - 1
Ce panneau permet de :
Consigne Profil de Position —— e positionner I'axe linéaire de CoMax aux positions
prédéfinies ;
Haute + — e envoyer des consignes de profil de position a I'axe
Inter. R | —— linéaire de CoMax.

b&71 qc

Basse —

- Cliquez sur les boutons « Haute », « Inter. » 0u « Basse » pour positionner I'axe en position haute
(prés de la butée haute), intermédiaire ou basse (pres de la butée basse) ;

- Cliquez sur « + Pas » n et « - Pas » = pour déplacer I'axe CoMax pas a pas (envoi de
consignes de Position successives).

Pour positionner 'axe CoMax a une position souhaitée (envoi consigne de Profil de Position) :
- saisissez la consigne de position souhaitée en points codeur (« gc ») ou millimétres a
l'aide des champs numériques ;

- cliquez sur « Envoyer consigne » ' pour positionner I'axe a la position désirée.
Les positions prédéfinies et le pas de déplacement sont paramétrables par I'utilisateur (voir § 4.2.3

« Parameétres Positionnement Axe »).

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icdne « Quitter » pour quitter cet outil.

4.1.5 ARRET RAPIDE

En plus de I'Arrét d’'urgence (bouton « coup de poing ») sur le pupitre alimentation du Robot
CoMax, vous pouvez déclencher un arrét rapide logiciel & partir de I'interface.

- Cliquez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icone « ARRET RAPIDE », la commande
de I'axe est stoppée, la carte de commande EPOS passe en mode « ARRET RAPIDE ».

4.1.6 Activer la Boucle collaborative

@ Collaboration

0 - Voir § 3.4.
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4.1.7 Description de la fenétre principale en Boucle collaborative

L'axe linéaire est asservi en vitesse avec la Commande collaborative
exécutée en continu par l'interface CoMax qui envoie une consigne de
vitesse a la carte de commande en fonction de la mesure de |'effort
(intention de I'opérateur) sur la Poignée.

La fenétre principale et rafraichie avec les affichages suivant :
£ Interface CoMax EIE@

& CoMax Fiviage Paramétrae etAcquisitions Robot Collaboratif Mono-ixe
- ﬂr:onﬁ(gm1 L :Ac:tizti-:ln-l .r{:}o||a2iuo1n ‘. e Q.' : .QQ& @ . &

o Axe

linéaire
7 =]] -
ML'omrédu:beur

Im A mA

Om -810 =1yl

Etat / Mode =i

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blacs simplifié) f_._

Perturbation

Consigne

P
@

(pesanteur) /]H\\ 2
||

= Commande
Qc pm Collaborative :
Commande Qc=KP x UT
Uf=F{p) x Uj Poignée
(capteur effort) -

: Consigne Position Axe (Humain)
: Hfort manuel (Humain)

: Tension capteur (mesure effort)
: Consigne de Vitesse

: Consigne de Position

: Consigne de Courant

: Courant Moteur

: Tension Moteur Conditionneur
: Position Mot: il I g

" \itasse Motowr Uj my/ |—|‘Igna “
Position Axe |‘:P'lI |
Vitesse Axe Mesure

§H025550R c3 B

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGNE.

e un synoptique qui permet de visualiser I'état de I'axe linéaire CoMax :
0 la position de I'axe en mm, objet « Zp » ;
0 lavitesse de I'axe en m/s, objet « Vp » ;
o0 latension capteur (mesure capteur effort Poignée) en mV, objet « Mesure Uj » ;
0 la consigne de vitesse calculée par la commande collaborative envoyée par le PC a
la carte de commande, objet « Commande Qc » en rpm ;
e un schéma bloc simplifié « Carte de commande EPOS2 » qui permet de visualiser I'état de la
commande Moteur en asservissement de vitesse :
o0 la consigne courante de la boucle de vitesse, objet « Consigne Qc » en rpm ;
o la position mesurée (codeur moteur) en qc, objet « Mesure 6m » ;
0 lavitesse mesurée (codeur moteur) en rpm (rotations par minute), objet « Mesure
om » ;
0 la commande en sortie de la boucle de position (consigne de la boucle de courant)
en mA, objet « Commande Ic » ;
0 le courant moteur mesuré en mA, objet « Im » ;

® |es icobnes non accessibles en Commande collaborative sont inactifs.
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ﬂ 4.2 Parameétres Robot CoMax

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Paramétrer CoMax »,
s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

FARAMETRES COMAX r: > W |

Spécifications Axe Commande Collaborative Positionnement Axe
Spécification Axe linéaire
odeur par tour 500 N
ur) par tour Moteur.
Réduction Motoréducteur : 1588 :1

Déplacement linéaire (Poulie) : mmf T
1000 gc (poirt codewr)

Cette fenétre vous offre :
e plusieurs panneaux d’'accés aux différents paramétres du Robot CoMax ;

e une barre de Menu graphique :
0 icbne « Paramétres par défaut » pour retourner aux parameétres de livraison
DIDASTEL ;
0 icbne « Sauver » pour sauver la configuration courante affichée ;
0 icbne « Charger » pour charger une configuration sauvée sur votre PC ;
0 icOne « Quitter » pour quitter.

4.2.1 Parameétres Spécifications axe

- Sélectionnez I'onglet « Spécifications Axe » :
Ce panneau vous permet de visualiser les

Spécifications Axe T , N
P 2 spécifications de I'axe linéaire CoMax :

Spécification Axe linéaire ——— e « Impulsions Codeur par tour » : le
_ capteur de position utilisé sur le moteur
Impulsions Codeur par four =00 N et un codeur de 500 impulsions par tour,
> fpoin eur) par tour Moteur. soit une résolution de 2 000 gc (points

codeur) par tour Moteur ;
e « Réduction Motoréducteur » : la
Déplacement linéaire (Poulie) : 8.2 réduction du Motoréducteur de I'Axe
1000 ge (point codeur) = 3.407 mm. CoMax estde « 15.88: 1 » ;

e « Déplacement linéaire » : I'axe linéaire
de CoMax a un déplacement de 108.2
mm par tour de poulie (rotation sortie
Motoréducteur).

La résolution de I'axe linéaire CoMax est de
1 000 qc (points codeur) pour 3.407 mm.
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4.2.2 Paramétres Commande collaborative
- Sélectionnez I'onglet « Commande Collaborative » :

t-\

Commande Collaborative

Commande Collaborative : Qc = KP x Uf
Uf=Fip)x U]

Commande Collaborative [ ecteur du Mode de structure —

Gain Prop. (KP): . 2000 x0.001 Péricde : 100 ms

Limitations Asservissement Vitesse — Traitement Signal Capteur Effort ——

Accélération Max. : :

(Féglage z& =

Plage more +-: 20 mv

25000 rpmys OffsetCPJ: . 1500 mV
Vitesse Max. . . 6000 rpm

Ce panneau vous permet de configurer la Commande Collaborative.

Pour

La Commande Collaborative est une commande de type Proportionnelle : Qc = KP x Uf, avec :

Qc, commande de vitesse (consigne de vitesse) envoyé a la carte de commande
EPOS;

KP, coefficient de I'action proportionnelle ;

Uf, mesure du capteur d’effort de la Poignée filtrée ;

supprimer les vibrations du Mode de structure, la mesure de capteur d’effort est traitée a

l'aide d'un filtre réjecteur : Uf = F(p) x Uj, avec :
- Uf, mesure du capteur d’effort de la Poignée filtrée ;
- F(p), fonction Filtre réjecteur du mode de structure ;
- Uj, tension du capteur, mesure capteur d’effort de la Poignée en mV.

Le panneau « Commande Collaborative » vous permet de :

DIDASTE

Saisir le coefficient de I'action proportionnelle, objet « Gain Prop. (KP) : » dans le cadre
« Commande Collaborative »
Saisir les limitations de I'asservissement de vitesse, cadre « Limitations Asservissement de
vitesse » :
0 accélération maximale autorisée par la boucle de vitesse en rpm/s, objet
« Accélération Max. »
0 vitesse maximale autorisée en rpm, objet « Vitesse Max. », cet objet permet de
limiter la vitesse de I'axe en commande collaborative ;
Régler le Filtre utilisé, cadre « Filtre réjecteur du Mode de structure » :
o activer / désactiver le filtre, boite a cocher « Filtre réjecteur du Mode de structure » ;
0 saisir la période du Mode de structure en millisecondes, objet « Période » ;
0 accéder au document d’aide sur le Filtre réjecteur, icbne « pdf » ;
Régler le traitement du signal du capteur d’effort intégré dans la Poignée de CoMax, cadre
« Traitement Signal Capteur Effort » .
0 saisir I'offset en mV pour régler le zéro (poignée au repos) du signal capteur, objet
« Offset CPJ » ;
0 saisir la plage morte du capteur d'effort en mV, zone inactive de la commande
collaborative, objet « Plage morte +/- » ;
0 accéder au document d’aide sur le traitement du signal du capteur d’effort, icone
« pdf ».

Robot Collaboratif CoMax R
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ATTENTION, avant de régler le Filtre réjecteur du Mode de structure
ou le Traitement du signal du capteur d’effort,
veuillez consulter les documents accessibles a I'aide des icbnes PDF.

4.2.3 Paramétres Positionnement Axe
- Sélectionnez l'onglet « Positionnement Axe » :
Positionnement Axe
Positions prédéfinies ———— Profil de Position
Haute : 450.0 mm 140895 qc Vitesse: 5000 rpm

Inter.: . 2500 mm . 73383 qc Accélération: 20000 rpmys

Basse: 200 mm 871 qc Décélération: 20000 rpmfs

FPas de déplacement Pilotage manuel — Mowvement d'Initialisation
|7 Pas: . 100 mm . 2935 gc Vitesse 1500 rpm

Ce panneau permet a I'utilisateur de régler les parameétres de Positionnement de I'axe utilisés
dans la fenétre « POSITIONNER CoMax » (voir § 4.1.4), il offre :
e une zone « Position prédéfinies », pour visualiser les positions hautes et basse prédéfinies
et saisir la position intermédiaire prédéfinie ;
e une zone « Pas de déplacement ... », pour saisir le pas de déplacement en mm ou qc ;
une zone « Profil de Position », pour régler le Profil de Position utilisé ;
0 saisir la vitesse en rpm, objet « Vitesse » ;
0 saisir 'accélération et décélération en rpm/s, objets « Accélération » et
« Décélération » ;
e une zone « Mouvement d’initialisation », pour visualiser la vitesse utilisée lors du
mouvement d'initialisation de I'axe.

=
bl 4.2.4 Paramétres par défaut
- Sélectionnez I'icbne « Paramétres par défaut » pour retourner aux réglages par défaut

correspondants a la configuration de livraison DIDASTEL.
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= 4.2.5 Sauver Parameétres

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Sauver » pour sauvegarder les
parameétres courants sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

£k SAUVER LA CONFIGURATION COURANTE @ _ Sélectionnez ou tapeZ Ie nom
e |G Program Fies\teface Colax Paramétres =l | de votre fichier de sauvegarde,
Enregistrer dans : | | Paramétres j £ Ev |’eXtenSi0n « emxcnf » est impOSée
Nom - Modifié le Type par le logiciel.
|| Didastel.cmxenf 16/05/2013 15:53 Fichier CM}
- Enregistrez votre configuration,
vous pouvez de cette maniére
créer vos propres fichiers de
. : configuration du Robot CoMax.
Nom du fichier : |N0tic:elc:rnmnf j Enregistrer |
Type : |'_-:m-.;.3nf J Annuler

u 4.2.6 Charger une configuration

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Charger » pour charger une configuration
sauvée sur votre PC ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

£ CHARGER UNE CONFIGURATION , . _
_ == selectionnez le fichier de
E::;:::w |C:"-.Pr0g|am Files'Interface CoMax'Paramétres j Conﬁguration désiré,
Regarder dans : | | Paramétres j B « Notice.cmxcnf » Ci—Contre,
= - I'extension « emxcnf » est imposée
om Meodifié le Type L.
|| Didastel.crxcnf 16/05/20131553  Fichier CM: par le logiciel.
Motice.cmxenf 16/05/2013 16:37 Fichier CM}
- De retour a la fenétre des
parametres, les paramétres
chargés sont pris en compte par
: i l'interface du robot CoMax.
MNom du fichier : |Notic:e.c:rm::nf j Load
Types de fichiers : |'.-:n1'-:-:nf J Annuler

m - Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icdne « Quitter » pour quitter cet outil.
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4.3 Visualisation dynamique

4.3.1 Description de la Visualisation dynamique

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale 'icone « Visualisation dynamique »,
s'affiche a I'écran, a la place du synoptique, le graphe de visualisation dynamique suivant :

£k Interface CoMax EI = @
& CoMax Piwiage Paramétrage etAcquisitions Robot Collaboratif Mono-ixe

#® Connexion #® Activation @ Collaboration ? ‘ ] ] —— . n
0 - (I 0 G Cj . Q" } @"

VISUALISATION DYNAMIQUE

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

e un graphe gradué en double ordonnées, gauche et droite qui vous permet de visualiser les
grandeurs physiques souhaitées, sur I'exemple ci-dessus en Commande Collaborative :
o latension capteur (mesure capteur effort Poignée) en mV, « Uj » en bleu ;
o la consigne courante de la boucle de vitesse en rpm, « Qc » en gris clair ;
o0 lavitesse mesurée (codeur moteur) en rpm, « Qm » en jaune ;
e une sélecteur « 0/1 » qui permet d’arréter et relancer le défilement de la visualisation
dynamique ;

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
0 acquérir les mesures courantes, visualiser ou charger les dernieres acquisitions,
icbne « Acquisition mesures courantes » ;
0 accéder aux parametres d'affichage de la visualisation dynamique, icbne
« Paramétres Affichage » ;
0 icbne « Quitter » pour quitter la visualisation dynamique.

:/(\'55 - Désélectionnez dans la barre de Menu I'icbne « Visualisation dynamique » pour retourner
a un affichage des grandeurs physique sous forme de synoptique.
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4.3.2 Paramétres Affichage Visualisation dynamique

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Visualisation dynamique » l'icbne «
Parameétres affichage » ; s’affiche a I'écran la fenétre suivante :

PARAMETRES VISUALISATION 'EJ, »> ﬂ .

Graphe

MEthEh s 200 Défilement Couleur Fond : - Grille :
affichées

Echelle ordonnées Gauche Echelle ordonnées Droite
Aum:! Min.: & 6000 Max: o Autn:! Min.: o 0F Max: = 150000

Traceés
Mesure Ordonnées Couleur Style tracé Style trait

Llj : Tension jauge Gauche | ¥ Cortinu |
Droite |+ Continu |

Continu |
Cc : Consigne Vitesse Gauche [ [ | Continu |
— G|~

i ri [latzur Diroite |T

0m : Vitesse Moteur Gauche |

IE oz Gauche | ¥ Tracéfin | ™ Continu |
LTI T LV G ETHT Gauche | ¥ Tracéfin  |™ Continu |
ri= Frafil 2 Droite | Tracéfin |+ Continu |

Cette fenétre permet a l'utilisateur de paramétrer les mesures et I'aspect des affichages, graphes
et tracés disponibles dans la fenétre visualisation et acquisition, elle offre :
e une zone « Graphe » qui permet de :
o saisir le nombre de mesures (échantillons) affichées sur le graphe de visualisation
dynamique, objet « Mesures affichées » ;
0 choisir comme sur un oscilloscope le mode de défilement (continu, balayage ou bloc par
bloc) du graphe de visualisation dynamique, objet « Défilement » ;
o choisir la couleur de fond et de la grille du graphe, objets « Couleur Fond : » et « Grille : » ;
e deux zones « Echelle ordonnées Gauche et Droite » qui permettent de :
0 activer ou désactiver I'échelle automatique en ordonnées, boite a cocher « Auto. » ;
0 saisir les échelles en ordonnées des graphes a I'aide des objets « Min. » et « Max.» ;
e une zones « Tracés » qui permet pour chaque tracé souhaité de :
o activer ou désactiver le tracé, boite a cocher « Actif » ;
0 sélectionner la mesure souhaitée pour le tracé, objets « Mesure » :
0 sélectionner I'ordonnée (gauche ou droite) du tracé,
objets « Ordonnées » ;
0 sélectionner le style du tracé (fin, épais, etc.), objets
« Style tracé » ;

v Bm : Position Mateur
Cm : Vitesse Moteur
Im : Courant Moteur

0 sélectionner le style du trait (continu, interrompu ou Bc : Consigne Postion

mixte), objets « Style trait » ; {ic : Consigne Vitesse

0 sélectionner la couleur du tracé, objets « Couleur » : |c : Consigne Courart
Bpc : Consigne Profil Position

=IIIIIIIIIIIIIIIIIIIII==EEE==5III {pc : Consigne Profil Vitesse

LJj : Tension jauge

[ ] [ ]
THEEEEEET TOOOOOOOoO00000000000000

Robot Collaboratif CoMax R
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e une barre de menu graphique qui permet de :
0 icOne « Paramétres par défaut » pour charger les paramétres d’affichages par défaut
proposés par DIDASTEL pour chaque mode de commande ;
0 icOne « Sauver » pour sauver la configuration d’affichage courante affichée ;
0 icOne « Charger » pour charger une configuration d’'affichage sauvée sur votre PC ;
0 icOne « Quitter » pour quitter.

La vitesse de défilement de la Visualisation dynamique est
fonction du nombre de mesures affichées et de la communication
USB entre le PC et la carte de commande EPOS.

4.3.3 Parameétres Affichage par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « PARAMETRE VISUALISATION » l'icone «
Paramétres par défaut » ; s’affiche a I'écran le panneau de choix suivant :

@ - Sélectionnez le mode de commande de I'axe CoMax en
v Visu. Commande Collaborative | cours, la fenétre « Parameétres affichage » est actualisée avec
Vizu. Mouvement: Prolil de Fostion les parametres d’affichage par défaut proposés pour ce mode :

Wisu. Mouvement Profil de Vitesse
Visu. Asservissement de Position
Visu. Asservissement de Vitesse
Visu. Asservissement en Courart

=TRES VISUALISATION F el |

Graphe

== 200 Défilement: [EEGMEd CouleurFond: - Grille :

| dmcnees

Echelle ordonnées G ! Echelle ordonnées Droite

Auto: [l Min- S 6000 Max S 6 - 0f Max- 5| 150000

=
(%]

=
-

Ordonnées Couleur Style tracé Style trait

Gauche v Il |
asior Dot |~
©m : Position Moteur
]
|

Qc : Consigne Vitesse Gauche | ¥ 5
Gauche | ¥ Tracé fin Continu |
Gauchs | ¥ Tracé fin Continu |

Droite | /R Tracé fin Continu |

v
E':
.:
5: ¥
g |
=
!

w
—
i w
i w

Gauche | ¥

—
—
—

' 4.3.4 Sauver Parameétres

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Sauver » pour sauvegarder les
parameétres d’affichage courants sur votre PC ; s’affiche a I'écran une fenétre de gestion de fichier
identique au 8 4.2.5 avec I'extension « emxaff » imposée.

n 4.3.5 Charger une configuration

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icbne « Charger » pour charger une configuration
d’'affichage sauvée sur votre PC ; s’affiche a I'écran une fenétre de gestion de fichier identique au
§ 4.2.6 avec I'extension « cmxaff » imposée.

Robot Collaboratif CoMax R
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4.4 Acquisition des mesures PC

4.4.1 Acquisition des mesures courantes

- Pendant une Visualisation dynamigue, sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre «
Visualisation dynamique » I'icOne « Acquisition mesures courante », les données en cours de
visualisation sont alors enregistrées et s'affiche a I'écran la fenétre suivante :

¢ ACQUISITION PC CoMax EI@

ACQUISITON INTERFACE CoMax (mesures réalisées par le PC via liaison USB)
CoMax en Commande collaborative.

_D
000 020 040 060 O0BD 100 120 14D 160 180 200 220 240 260 280 300 320 340 360 380 396
Temps (s)

Temps Uj
99 index
1980 sec.

.\ Commentaires Curseur : cliquer sur Graphe + c ecta B y Gauc : «Cid> + Bp Droit Souris

Cette fenétre vous offre :

¢ lavisualisation des mesures sur un graphe identique a la visualisation dynamique avec le
temps en abscisse et des ordonnées différente a gauche et droite pour un affichage des
tracés sur une double échelle ;

e un curseur qui vous permet d’afficher la valeur des mesures en fonction de I'échantillon (index
mesure) et du temps ;

e un bouton « Zoom +/- », pour activer le zoom du graphe ;

e un bouton « Commentaires » pour afficher les commentaires et informations sur les conditions
de réalisation enregistrées au moment de la sauvegarde de I'acquisition ;

La période d’échantillonnage de I’Acquisition est fonction de la
communication USB entre le PC et |la carte de commande EPOS et le
nombre de mesures visualisées pendant la visualisation dynamique,
cette période sera comprise entre 15 et 40 ms.

DIDASTEL
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Temps

99 index 1307 rpm 1080 rpm

1980 sec. 0.148 m{s 0.123) mfs

e une zone d’affichage, sous le graphe, des valeurs des mesures sélectionnées a I'’échantillon
(index mesure) et au temps sélectionnés par le curseur :
0 « Temps », le numéro d'échantillon et le temps correspondant en secondes, objets
« index » et « sec. » ;
0 « Uj», latension capteur (mesure capteur effort Poignée) en mV ;
0 « Qc », la consigne courante de la boucle de vitesse en rpm et m/s ;
0 « Qm », la vitesse mesurée (codeur moteur) en rpm et m/s ;

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
o Paramétrer I'affichage et tracés, icone « Paramétres affichage » ;

sauver les mesures et tracés courants, icone « Sauver » ;

charger des mesures enregistrées, icbne « Charger » ;

imprimer les tracés courants, icone « Imprimer » ;

quitter la fenétre « Acquisition », icOne « Quitter ».

O O0O0Oo

4.4.2 Lecture Mesures

- Cliquez sur le graphe a I'aide de votre souris pour sélectionner un traceé ;

- Tapez sur les touches « Droite » ou « Gauche » de votre clavier pour déplacez le curseur et
mesurer et afficher les grandeurs physiques correspondantes au temps sélectionné.

Pour améliorer la visualisation, vous pouvez agrandir la
fenétre « Acquisition PC CoMax » de l'Interface a I'aide de
votre souris ou passer en plein écran.

Vous pouvez également modifier 'aspect des graphes et
tracés (couleur, style, grille, etc.).

@ 4.4.3 Paramétrer Affichages et Tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION PC CoMax » l'icone «
Parameétres affichage » ; s'affiche a I'écran la fenétre « PARAMETRE VISUALISATION ».

Voir 8 4.3.2 « Parametres affichage Visualisation dynamique ».
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n 4.4.4 Zoom

- Cochez le bouton « Zoom +/- » :
e pour zoomer, sélectionnez a l'aide de votre souris, bouton gauche souris et touche « Ctrl » de
votre clavier appuyés, la zone souhaitée :

040 060 080 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280 300 320 340 360
Temps ()

026 030 035 040 045 050 055 060 065 070 O/5 080 085 090 085 100 105 110 3 125
Temps (s)

e pour dé-zoomer, cliquez sur le bouton droit de votre souris avec la touche « Ctrl » de votre
clavier appuyée ;

- Décochez le bouton « Zoom +/- » pour arréter la fonction zoom.

DIDASTEL
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= 4.4.5 Sauver les mesures et tracés courants

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION » I'icone « Sauver », s'affiche
sur la fenétre le panneau suivant :

£ SAUVER LES MESURES COURANTES (23]
= Sé|eCti0I’lneZ ou tapeZ Ie nom E::;‘tr::ﬁ’ |C:"-.Prog|am Files\Interface CoMax\Mesures j
souhaitée du flchler_de Ervegtorgans - [ ) Mesures ] e mekE-
sauvegarde, « Notice » sur -
I’ I I’extension Mom Meodifié le Type
exemp €, " , . ExemplesDidastel 17/05/201311:15 Dossier de f
« cmxacq » est Imposee par le
logiciel.
- Enregistrez VOS mesures sous ] o | r
le nom de fichier choisi. N _ _
Nom du fichier : |Not|ce.cmcq j Enregistrer |
- : _ Type : |’.cm;f.acq J Annuler
Saisir commentaire ci-dessous :

Commande collaborative :
b, -2 ~ . .
=L - Une boite de dialogue vous permet si vous le

- pas de masse] souhaitez de saisir des commentaires et informations

sur les conditions de réalisation de I'acquisition.

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « Acquisition ».

4.4.6 Traiter les mesures

A chaque enregistrement, un fichier au format CSV est créeé.
Vous pouvez utiliser ce fichier CSV compatible avec les logiciels
« tableurs » du commerce (Excel, ...), afin de personnaliser le
traitement des données.

Ce fichier au format CSV (extension « csv ») contient :
e le nom et la date de création du fichier ;
e la description de I'acquisition ;
¢ |e commentaire saisi lors de I'enregistrement du fichier ;
e toutes mesures en lignes pour chaque échantillon.
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u 4.4.7 Charger des mesures et tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION PC CoMax » |'icdbne « Charger »

pour charger des mesures et tracés sauvés sur votre PC ; s'affiche a I'écran la fenétre suivante :

p . - £ CHARGER DES MESURES G
- Sélectionnez le fichier de ;
mesures déswé, E::g:::w jC:‘\.F‘mgmm Files*Interface CoMax \Mesures _VJ
« Notice.cmxacq » par exemple. Regarderdans - [ | Mesures - e BE-
Nom ” Modifié le Type
ExemplesDidastel 17/05/201311:15 Dossier de f
- Une boite de dialogue vous i1 Notice.cmuacq 17/05/201311:57  Fichier CM:
rappelle le commentaire saisi lors
de I'enregistrement de ce fichier
par I'utilisateur : ] i ] '
WRSE % 5 Nom du fichier : JNotic:e.c:rnmc:q ‘_'_J Load
Saisir commentaire ci-dessous :
Types de fichiers J'.cm;-:acu __] Annuler

Commande collaborative :
-Gain: 2;

- Filtre mode de structure actif
- pas de masse|

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « Acquisition » avec les mesures et tracés du
fichier choisi :

NOTA:
L’Acquisition PC proposée par I'Interface CoMax
est limitée en période d’échantillonnage (15 a 40 ms)
en fonction de la communication USB et du nombre de mesures actives.
Par contre, elle permet d’acquérir jusqu’a
10 000 échantillons de 8 mesures (donneées).

Pour un meilleur échantillonnage (10 kHz max.),
veuillez utiliser I’Acquisition réalisée par la carte de commande EPOS,
voir 8 5.3 « Acquisition Axe ».

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icdbne « Quitter » pour retourner a la
fenétre principale.
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4.5 Les fonctions de I'lnterface CoMax non connectée

Lorsque la communication avec le robot CoMax n’est pas établie, la fenétre principale offre a
I'utilisateur un choix réduit :

£} Interface CoMax EI'E'@
& CoMax Piwiage Paramétrage etAcquisitions Robot Collaboratif Mono-ixe

Connexion “ . Aciivation * CollziBgrion
peD 1 0 - 0 i

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

¢ la zone centrale de visualisation de I'état du robot CoMax n’est pas active ;

¢ la barre de menu graphique permet d’accéder aux fonctions suivantes :

0 accéder aux paramétres du Robot collaboratif CoMax (spécification, réglage commande
collaborative et réglage positionnement), icbne « Paramétrer CoMax » ;

0 accéder a la visualisation et au traitement de mesures préalablement sauvées sur votre
PC (voir § 4.4 « Acquisition de mesures PC »), icone « Visualisation dynamique » ;

0 accéder a la visualisation et au traitement de mesures préalablement sauvées sur votre
PC (voir § 5.3 « Acquisition Axe ») suite a une sollicitation et acquisition sur un axe, icbne
« Acquisitions axe »

0 accéder au manuel d'utilisation du logiciel, icone « Aide » ;

0 quitter le logiciel, icone « Quitter ».
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@ LES FONCTIONS DE LA CARTE DE
"= COMMANDE EPOS
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. 5.1 Commander Axe (envoyer une consigne)

- Aprés avoir désactivé la Commande collaborative a I'aide du sélecteur « Collaboration »,
sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Commander Axe », s’affiche a

I'écran le panneau suivant : = E
Envoyer Consigne Axe 1 - "CoMax"

Mode asservissement: PROFILDE POSITION |+

Ce panneau permet d’envoyer Profil de Position demandé Valeurs actuelles
des consignes a la carte de Consigne :
commande EPOS de I'axe
linéaire, il offre :

587 qc Consigne : 587 qgc

-
-
-
-

2000 mm Position - 5671 gc

Type: Trapézoidal |[* 2000 mm

PROFIL DE POSITION |+

Vitesse : 5000 rpm

Accél.: 20000 rpm/s

v PROFIL DE POSITION | Décel.: 20000 rpmfs
POSITION

VITESSE

COURANT (BO)

e un objet « Mode asservissement » pour sélectionner le type de commande souhaitée ;
0 « PROFIL DE POSITION », axe asservi en Profil de Position (Trapéze de vitesse) ;
0 « POSITION », axe asservi en position ;
0 « VITESSE », axe asservi en vitesse ;
0 « COURANT (BO) », axe asservi courant (boucle de position ouverte).
e une zone « Valeurs actuelles » pour visualiser la consigne et la valeur actuelle dans le mode
d’asservissement sélectionné, dans le cas du Profil de Position sur I'exemple ci-contre :
0 objet « Consigne » : consigne de position en qc ;
0 objets « Position » : mesure de position en qc et mm ;
e une zone « .... demandé(e) » pour saisir la consigne et les parameétres de la commande
souhaitée.

5.1.1 Vérification et Validation Sécurité

Avant chaque envoi de consigne, apparait a I'écran les panneaux suivants :

SECURITE - Avant de, pi!oter’ I'axe du Robot
CoMax, vérifiez 'absence de
personnes ou objets dans la zone

= ; Ve (s lly o = < f [
Avant de Piloter I'axe CoMax hors commande de déplacement de I'axe linéaire ;

collaborative vérifiez I'absence de personnes ou objets dans
la zone de déplacement de 'axe linéaire |

- Cliquez sur « OK » pour valider ;

VALIDATION SECURITE

La zone de déplacement de 'axe CoMax est-elle dégagée
- Veuillez confirmer que la zone de (abscence de personnes ou objets) ?
déplacement de l'axe CoMax est

bien dégagée pour autoriser le
. aul
déplacement. m =
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5.1.2 Envoyer une consigne de Profil de Position (Trapéze de vitesse)

Alant A A i nvoyer Consigne Axe 1 :"CoMax"
- Sélectionnez a I'aide de I'objet e e R Lo

« Mode asservissement » le Mode
« PROFIL DE POSITION »

servissement:  PROFIL DE POSITION |+

Profil de Position demandé Valeurs actuelles

s - Y y i~ L 5 e
Consigne : y : Consigne : 3 qc

Position : 3 qc
Type: Trapézoidal  |[* 25000 mm
Vitesse : 5000 rpm
Accel.:
Décél :
- Saisissez dans « Profil de
Position demandée » la consigne

et les parametres de la

commande souhaitée :
¢ la consigne de position souhaitée en qc (points codeur) ou mm, objets « Consigne », pour
saisir le pas de déplacement en mm ou qc ;
¢ le type de Profil (trapeze de vitesse) souhaité :
o la forme du profil (trapézoidal ou sinusoidal), objet « Type » ;
0 la vitesse visée en rpm, objet « Vitesse » ;
0 accélération et décélération en rpm/s, objets « Accél. » et « Décél. » ;

- Sélectionnez « ENVOYER » pour envoyer cette consigne a la carte de commande EPOS de I'axe
linéaire de CoMax, sinon « ANNULER » pour retourner a la fenétre principale de I'Interface sans
envoyer cette consigne.

5.1.3 Envoyer une consigne de Position
- Sélectionnez a I'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « POSITION » :
Envoyer Consigne Axe 1 - "CoMax"

- Saisissez dans « Position

demandée » la consigne
souhaitée. Position demandée Valeurs actuelle

Mode asservissement: POSITION

~ - - o ~ i E
Consigne : . 58706 gc Consigne :

a
- m mim Position -

- Sélectionnez « ENVOYER »
pour envoyer cette consigne de
Position.

ANNULER ENVOYER

L’amplitude de I'échelon de Position
(mouvement non contrdlé en vitesse et accélération)
est limitée a 100 mm pour protéger I'axe linéaire.
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5.1.4 Envoyer une consigne de Vitesse
- Sélectionnez a I'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « VITESSE » :

Le cadre « Limites ... » rappel a Envoyer Consigne Axe 1 : "CoMax"

I'utilisateur les parameétres de

limitation de la sollicitation en Mode asservissement: VITESSE
vitesse de la carte de commande. Valeurs actuelles

o Consigne : 0 rpm
- Saisissez dans « Vitesse
demandée » la consigne
souhaitée. -cél. Max. . 0 pmjs

Urité") — Vitesse : 0 rpm

; . Vit Max. : 25000 rpm
- Sélectionnez « ENVOYER » pour
envoyer cette consigne de

Vitesse.

5.1.5 Gestion butées

Suite a une Consigne de Vitesse

GESTION BUTEES |
ou Courant,

pour protéger I’axe Iinéaire1 Mouvement Axe 1:"CoMax" trop proche des butées
. , suite 8 une commande en VITESSE ou COURANT.
I |nterface CoMax Stoppe I axe Axe asservi en Vitesse avec une consigne de 0 rpm.
avec une consigne de Vitesse

de O rpm a I'approche des

butées !

5.1.4 Envoyer une consigne de Courant (BO)

- Sélectionnez a I'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « COURANT (BO) » :

Envoyer Consigne Axe 1 : "CoMax"
- Saisissez dans « Courant
Mode asservissement : COURANT (BOY) demandé » la consigne souhaitée

Courant demandé Valeurs actuelles

e: . EER A Consigne : 72 mA ) )
_ . - Sélectionnez « ENVOYER » pour
ettt o envoyer cette consigne de
Courant.

ANNULER ENVOYER

Robot Collaboratif CoMax R
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E 5.2 Parameétres Axe

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Paramétrer Axe », s'affiche
a I'écran le panneau suivant :

Parameétre Axe 1 : "CoMax"

[“Moteur/Ca pteur

—~

Moteur DI
Mote

Codeur incrémental (3 canaux) [ —

Inversionsens: ( @ 1

Courant nominal : 5000
MNb Imp

Courant sortie max. : 7500 mA

Vitesse max. : 7580 rpm

Constante de

Temps Thermique : BRI

Le panneau « Parameétre Axe » offre a I'utilisateur :
¢ tous les paramétres de réglage de I'axe disponibles dans la carte de commande EPQOS, ces
parameétres sont répartis dans différents onglets ;
e une barre de menu graphique qui permet de :
0 écrire les parametres dans la carte EPOS, icbne « Ecrire paramétres dans
EPOS » ;
0 restaurer les paramétres stockés en eprom dans la carte EPOS, icone
« Restaurer paramétres stockés dans EPOS » ;
o0 stocker en eprom les paramétres courants dans la carte EPOS, icone
« Stocker Paramétres dans EPOS » ;
0 charger des paramétres sauvés dans le PC, icone « Charger Paramétres
sauvés dans PC »
0 sauver les paramétres courants dans le PC, icobne « Sauver Paramétres dans
PC » ;
0 icOne « Quitter » pour quitter.

5.2.1 Description des paramétres axe
5.2.1.1 Parametres Moteur

La zone « Moteur DC » dans I'onglet « Moteur / Capteur » permet de visualiser ou saisir (utilisation
expert) :

¢ le type de moteur utilisé, « Moteur DC » pour Moteur DC
CoMax ; . i Motew c balais

¢ le courant nominal du Moteur en mA, objet « _
Courant nominal » ; Courant nominal : 5000

¢ le courant maximal dans le moteur en mA, objet Courant sortie max. - 7500
« Courant sortie max. » ;

¢ la vitesse maximale du moteur, objet « Vitesse Vitesse max. : 7580
max. », Constante de e

. : 700
¢ la constante de temps thermique du moteur en Temps Thermique :

secondes utilisé pour calculer la durée
maximale en courant maximal autorisé pour le
moteur, objet « Constante de Temps Thermique ».
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5.2.1.2 Parametres Capteur

La zone « Codeur ... » dans l'onglet « Moteur / Capteur » permet de visualiser ou saisir (utilisation
expert) :
¢ le type de capteur utilisé, « Codeur incrémental
(3 canaux) » pour CoMax ;
¢ le sens de rotation du codeur par rapport au Inversionsens: () @
sens de rotation du moteur (cablage Moteur /
Codeur), objet « Inversion sens » ;
« la résolution (impulsions par tour) du codeur UL LS E T A LD
utilisé (voir documentation codeur), objet « Nb
impulsions ».

Codeur incrémental (3 canaux) | —

Mb Impulsions : 500

Nombre de points codeur « gqc » = 4 x Nombre impulsions.

5.2.1.3 Parametres Sécurité

| Sécurité
Limites Position (gestion butées) Mouvements (Position et Vitesse) —
Position Min. -500 qc Accél Max : 25000 rpm/s
Position Max. : 152500 gc Profils de Pos

Erreur de poursuite (erreur dynamique) Vitesse Max. : 6000 rpm

Erreur Max. : 3000 gc Arrét rapide

Décélération 25000 rpmfs

L’onglet « Sécurité » permet (utilisation expert) :
e dans la zone « Limites Position » de :
0 activer la gestion des butées basse et haute, boites a cocher « Position Min. » et
« Position Max. » ;
0 saisir ou corriger la valeur en gc (points codeur) des butées basses et hautes, objets
« Position Min. » et « Position Max. » |
e saisir I'erreur de poursuite maximale tolérée (erreur dynamigue) en qc, objet « Erreur Max. »
dans la zone « Erreur de poursuite ... » ;
e saisir I'accélération maximale tolérée en rpm/s d’'un mouvement (sollicitation en Position ou
Vitesse), objet « Accél. Max. » dans la zone « Mouvements (Position et Vitesse) » ;
e saisir la vitesse maximale tolérée en rpm d’une sollicitation en Profil de Position ou Vitesse,
objet « Vitesse Max. » dans la zone « Profil de Position et Vitesse » ;
e saisir la décélération en rpm/s utilisée lors d’un arrét rapide (défaut ou arrét d’'urgence), objet
« Décélération » dans la zone « Arrét rapide ».

Robot Collaboratif CoMax R
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5.2.1.4 Parameétres Réqulateur Position

L’onglet « PID Position » permet de saisir :
¢ les coefficients PID du régulateur Position dans
la zone « Correcteur PID », objets : Correcteur PID
0 « KP, Gain Proportionnel », coefficient de

PID Position

. ; i KPP, Gain Proporionnel ; 2420
l'action Proportionnelle ;
0 « KI, Gain Intégral », coefficient de I'action Kl. Gain Intégral : 8340
Intégrale ; it
! - . KD, Gain Dérivé :
0 « KD, Gain Dérivé », coefficient de 'action e
Dérivée ; Anticipation (feedforward)
¢ les coefficients de la fonction Anticipation du D |
régulateur Position dans la zone « Anticipation Gain Vitesse -
(feedforward) », objets : Gain Acélération :
0 « Gain Vitesse », coefficient de I'anticipation

de vitesse ;
0 « Gain Accélération », coefficient de I'anticipation d’accélération.

5.2.1.5 Parameétres Réqulateur Vitesse

L'onglet « PI Vitesse » permet de saisir :
o les coefficients Pl du régulateur Vitesse dans la

zone « Correcteur Pl », objets : Pl Vitesse
0 « KP, Gain Proportionnel », coefficient de e
I'action Proportionnelle ; _ _ —
0 « KI, Gain Intégral », coefficient de I'action KP. Gain Proportionnel : 3150
Intégrale ; _ L Ki GainIntégral- = 200
¢ les coefficients de la fonction Anticipation du
régulateur Vitesse dans la zone « Anticipation Anticipation (feedforward)

(feedforward) », objets :
0 « Gain Vitesse », coefficient de I'anticipation
de vitesse ; Gain Acélération :
0 « Gain Accélération », coefficient de
I'anticipation d’accélération.

e
-
e
-

5.2.1.6 Paramétres Réqulateur Courant

Pl Courant

L'onglet « PI Courant » permet de saisir les
coefficients Pl du régulateur Courant, objets : Correcteur P
e « KP, Gain Proportionnel », coefficient de I'action

Proportionnelle ; KP. Gain Proportionnel : 200
e « KI, Gain Intégral », coefficient de 'action Kl. Gain Intégral :
Intégrale.
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5.2.1.7 Parametres Unité Position

Sur les fenétres de I'Interface, les consignes ou mesures de Position sont affichées en « gc »
(points codeur), valeurs numériques utilisées par la carte de commande EPOS.

Le réglage des paramétres de l'onglet « Unité Position » permettent d'afficher les valeurs de
Position en unité physique (en millimetre pour CoMax) en fonction de la construction de I'axe
pilotés (axe linéaire CoMax).

La zone « Résolution codeur » dans l'onglet « Unité Position » permet de visualiser ou définir
(utilisation expert) la résolution de I'axe en points codeur par tour :

¢ le nombre d’impulsions par tour du codeur,

objet « Nb Impulsions » ; Unité Position

¢ la réduction utilisée en sortie de motorisation

pour avoir le nombre de point codeur par tour

d’axe, objet « Réduction axe ». Mb Impulsions : 500

00 gc (pts codeur) par tour Moteur

Résolution codeur

Sur I'exemple ci-dessus (Axe linéaire CoMax) :
e un codeur de 500 impulsions, soit 2 000 qc Reductionaxe: 1588 :1
(points codeur) par tour Moteur ; 31760 ge (pts codeur) par tour Axe
e une réduction de « 15.88 : 1 », soit 31 760 qc
par tour en sortie du Motoréducteur.

La zone « Unité Position » dans I'onglet « Unité Position » permet de visualiser ou définir
(utilisation expert) I'unité de Position souhaitée :

ité affiché i Unité Positi
o l'unité affichée, objet « Unité » ; nite Fosition

e la précision d'affichage (nombre de décimales Unite Position
affichées), objet « Précision » ; Unité - et
¢ le nombre d'unités par tour (coefficient reliant
les unités choisies par rapport aux nombres de Précision 2

tours sur I'axe), objet « Gain » ; .

Gain: 10820 u/tour

Sur I'exemple ci-dessus (Axe linéaire CoMax) :
e unité en mm (millimetres) ;

e un gain de 108.2 (poulie axe linéaire de 108.2 mm / tour).

1 mm =2% qc (pts codeur)

Un déplacement de 1 mm sur I'axe linéaire de CoMax correspond a 294 qc (points codeur).

. 5.2.2 Ecrire les paramétres dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » I'icbne « Ecrire paramétres
dans EPOS » pour écrire les parameétres courants dans la carte de commande EPOS.

NOTA :
Les parametres sont immédiatement pris en compte, vous pouvez
écrire dans la carte de commande EPOS en réegulation.

Aprés un reset (coupure tension) de la carte de commande EPOS,
les parametres sauvés en eprom sont restaures.
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N

5.2.3 Restaurer les parameétres stockés dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » I'icOne « Restaurer
Paramétres stockés dans EPOS », s’affiche & I'écran la boite de dialogue suivante :

Restaurer Parameétres Axe 1 : "CoMax" :

- Cliquez sur « QUI » pour restaurer les
paramétres de la carte de commande EPOS
stockés en eprom, ou choisissez « NON »

[ won | o pour abandonner.

"

Voulez-vous restaurer les paramétres "Constructeur” stockés

dans la carne de commande EPOS ?

Si vous avez validé le chargement, s’affiche a I'écran le message suivant : « Restauration
parameétres axe : « Nom axe ». Veuillez patienter ... ».

ATTENTION :
Lors de la restauration des parametres, la carte de commande
EPOS est resetee : arrét de la régulation !

NOTA :
Cette fonction permet a l'utilisateur de recharger les parameétres
permanents apres avoir essaye plusieurs réglages.

= 5.2.4 Stocker les paramétres dans EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » I'icbne « Stocker
Parameétres dans EPOS », s’affiche a I'écran la boite de dialogue suivante :

Stocker dans EPOS Paramétres Axe 1 : "CoMax" :
- Cliquez sur « QUI » pour stocker les

Voulez-vous stocker dans la care de commande EPOS les paramétres courants dans I’eprom de la carte

aramétres courant, ils seront chargés dans la carte de . .
X P (SR Ry dé%a"age ) de commande EPOS, ou choisissez « NON »

[ hon — pour abandonner.

NOTA :
Pour rendre vos réglages permanents, vous devez stocker les
parametres courants dans I'eprom de la carte de commande EPOS.
A la mise sous tension, les parameétres stockés en eprom sont restaurés.

Suivant I'application, cette fonction n’est pas accessible afin d’éviter la
sauvegarde de parametres permanents non fonctionnels.
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u 5.2.5 Charger des paramétres sauvés dans le PC

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » I'icOne « Charger
Paramétres sauvés dans PC » pour charger les parameétres de I'axe sauveés sur votre PC ; s’affiche
a I'écran la fenétre suivante :

Les parametres de controle d’axe chargeés et affichés sont également
écrits dans la carte de commande EPOS (voir § 5.2.2).

£¢ CHARGER UNE CONFIGURATION . . .
: E= Sélectionnez le fichier de
B::;:::W |C:"-.Prog|7:|m Files"Interfface CoMax'\Paramétres j paramétres axe déS”-é
Regarder dans + | |, Parametres = = « CoMaxDidaste_V1.0.eposaxe » par
— ‘ r—— Type exemple, I'extension « eposaxe »
CoMaxDidastel V1-0.eposaxe 16/05/201316:12 . Fichier EPO est imposée par le logiciel.
- De retour, la fenétre « Paramétres
‘ ) Axe » s'affiche avec les paramétres
Nom du fichier : |COMaxDidasteI_\-’1-D.eposaxe j Load de COI’]tI‘Ole Ch0|S|S'
Types de fichiers : |'_5|:--:-aa'~:e J Annuler
NOTA :

H 5.2.6 Sauver des parameétres dans le PC

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « Paramétres Axe » I'icone « Sauver Paramétres
dans PC » pour sauvegarder les paramétres courants de I'axe, s'affiche sur la fenétre suivante :

- Sélectionnez ou tapez le nom
souhaité du fichier de
sauvegarde, « Notice » sur
'exemple, I'extension
« eposaxe » est imposée par le
logiciel.

- Enregistrez votre configuration
sous le nom de fichier choisi.

£ SAUVER LES PARAMETRES COURANTS =
E::an?:w |C:"-.Prng|am Files*Interface CoMax"\Paramétres j
Enregistrer dans : | Paramétres j Iff( ‘
Nom = Modifié le Type
|| CoMaxDidastel_V1-0.eposaxe 16/05/2013 16:12 Fichier EPO
4 T 3
Mom du fichier : |Notic:eleposaxe j Enregistrer |
Type : |'.6|:--:-sa'-:e J Annuler

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Quitter » pour retourner a la
fenétre principale de I'Interface.
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I}i 5.3 Acquisition Axe

5.3.1 Description fenétre Acquisition carte de commande EPOS

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Acquisitions axe » ; s'affiche
a I'écran la fenétre suivante :

£ ACQUISITION Carte de commande EPOS o @ | =]

® Activation ACQUISITION AXE 1 : CoMax F 4 ‘q‘ ~
) e = 5 > W & 4
a 1 SOLLICITATION en PROFIL de POSITION avec échelon de 58706 qc. ol |

Unité Position :
—— . . = qc *D  mm
4200 ms : : 4991 pm 1000 gc = 3.41 mm

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

25 50 75 100 125 150 175

Commentaires  Curseur : cliguer sur Graphe + ‘oom rectangle : <C

Suite a I'envoi d’'une sollicitation et une acquisition, cette fenétre vous offre :
e un titre vous rappelant :
o l'axe sollicité, « ACQUISITION AXE 1 : CoMax » sur I'exemple ;
o la sollicitation demandée, « SOLLICITATION en PROFIL de POSITION avec échelon de
58706 gc . » sur 'exemple ;
¢ la visualisation des mesures avec le temps en abscisse et des ordonnées différentes a gauche
et droite pour un affichage des tracés sur une double échelle ;
e un curseur (ligne verticale bleue sur 'exemple) qui vous permet de mesurer et afficher la
valeur des grandeurs en fonction du temps ;
e une zone « Activation » qui permet de
0 activer I'asservissement et initialiser I'axe, interrupteur 2 positions ;
0 connaitre I'état de I'activation de I'asservissement, led rouge ;
e un bouton « Zoom +/- », pour activer le zoom du graphe ;
un bouton « Commentaires » pour afficher les commentaires et informations sur les conditions
de réalisation enregistrées au moment de la sauvegarde de I'acquisition ;

DIDASTEL
Robot Collaboratif CoMax R

PROVENCE Manuel d'utilisation Interface PC - page 55 -




B Robot Collaboratif CoMax I

Position Moteur Vitesse Moteur

4991 rpm

¢ une zone d’affichage, au dessus du graphe, des valeurs mesurées a I'index (temps)
sélectionnées par le curseur :
o le numéro d'échantillon et le temps d’acquisition correspondant en millisecondes, objets
« éch. » et «ms » ;
o0 le nom et la valeur de chaque variable mesurée (1 a 4 variables), 3 variables sur
I'exemple : « Consigne de Position », « Position Moteur » et « Vitesse Moteur » ;

Unité Position

gc *D  mm
1000 gc = 341 mm

e une zone « Unité Position » qui permet de basculer les valeurs et tracés de Position en unité
physique, gc (points codeur) en millimétre pour CoMax ;

e une barre de menu graphique qui permet d’accéder aux fonctions suivantes :
0 paramétrer les conditions d’acquisition, icbne « Paramétrer Acquisition » ;
o paramétrer I'affichage et les tracés, icOne « Paramétrer Affichage »
0 envoyer une sollicitation pour acquisition réponse, icbne « Commander Axe » ;
0 accéder aux parametres (réglage asservissement axes) de la carte de commande, icbne

« Paramétrer Axe » |

sauver les mesures et les tracés courants, icOne « Sauver » ;

0 charger des mesures et tracés sauves sur le PC, icbne « Charger », permet également de
travailler sur un fichier de mesures hors connexion ;

0 icOne « Imprimer » pour imprimer les graphes et valeurs courantes ; fait apparaitre a
I'écran le panneau d’'impression propre a votre systéme avec les options d'impression
graphique ;

0 icone « Quitter » pour quitter.

o

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icdbne « Quitter » pour retourner a la
fenétre principale.

2k
5.3.2 Paramétrer Acquisition

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Paramétrer Acquisition », s'affiche sur la fenétre le panneau suivant :

PARAMETRES ACQUISITION 8

Echantillonnage
Période (ms): =~ 100 Mb Echantillons : 85 Durée (ms):
Configuration Trigger
Mouvement : J Entrée digit : !
Erreur: Fin de Profil : !
Temps avant Trigger

Nb Echantilons: — 8 _
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5.3.2.1 Description Parametres Acquisition

Ce panneau « PARAMETRES ACQUISITION » vous permet de paramétrer les conditions
d’acquisition, il offre :

Echantillonnage

Période (ms): — 100 Mb Echantillons : 85 Durée (ms): 850.0

e une zone « Echantillonnage » qui permet de :
0 saisir la période d’échantillonnage en millisecondes, objet « Période (ms) » ;
0 visualiser le nombre de mesures (échantillons) réalisés ; objet « Nb Echantillons » ;
o visualiser la durée de I'acquisition en millisecondes ; objet « Durée (m) ».

Le nombre d’échantillons et la durée d’acquisition est fonction de :
- la période d’échantillonnage ;
- lataille du buffer acquisition de la carte de commande, 1024 octets ;
- le nombre et la taille des variables mesurées.

e une zone « Choix Canaux » qui permet de : Choix Canaux
0 activer les canaux (variable mesurée) :tif Wariable Octets
souhaités, boites a cocher « Actif » ; ; oI AT T
0 sélectionner la variable affectée au canal i
activé, objets « Variable » ;
0 visualiser la taille en octets de la variable 3- Vitesse Mateur
sélectionnée, objets « Octets ».

Position Mateur

Consigne de Position
Position Moteur
Consigne de Vitesse
¥ Vitesse Moteur
Consigne de Courant
Courant Moteur
Entrée Ana. 1

Dans le cas du Robot CoMax, vous pouvez mesurer
et acquérir les variables suivantes :
e Consignes de Position, Vitesse et Courant ;
o Mesure de Position, Vitesse et courant ;
e Mesure de I'Entrée Analogique 1 de la carte de
commande EPOS.

e une zone « Configuration Trigger » qui permet de sélectionner les conditions de
déclenchement (Trigger) de I'acquisition a I'aide des boites a cocher suivantes :
0 « Mouvement » : déclenchement sur
mouvement axe ;
0 « Erreur » : déclenchement sur erreur axe ; Mouvement: Entrée digit - !
0 « Entrée digit. » : déclenchement sur
changement d’état des entrées digitales de la
carte de commande ;
0 « Fin de Profil » : déclenchement sur la fin de profil de Position ou Vitesse.

Configuration Trigger

Erreur : Fin de Profil : !

Temps avant Trigger

Mb Echantillons : _

-

e une zone « Temps avant Trigger » qui permet de saisir le nombre ou pourcentage
d’échantillons mesurés avant le déclenchement (trigger) de I'acquisition.
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5.3.2.2 Parametres Acquisition par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu du panneau « PARAMETRES ACQUISITION » l'icbne «
Paramétres par défaut » ; s’affiche a I'écran le panneau de choix suivant :

- Sélectionnez le type de sollicitation (mode d’asservissement)
gue vous souhaité envoyer a la carte de commande EPOS,

« Profil de Position » par exemple, le panneau « PARAMETRES
ACQUISITION » est actualisé avec les parametres d’acquisitions
par défaut proposés pour ce mode :

|V' Asservissement Profil de Position
Asservissement de Position

Asservissement de Vitesse

Asservissement en Courant

PARAMETRES ACQUISITION 8 -1

Echantillonnage

Période (ms): Mb Echantillons 128 Durée (ms): 640.0

xC _— Configuration Trigger ————
ariahle Ortets £ Aok | I SR

PARAMETRES ACQUISITION

Echantillonnage
Période (ms): — 100 Mb Echantillons : 85 Durée (ms): 850.0
Choix Canaux —— Configuration Trigger
: Ll LiEs Mouvement: Entrée digit. : !
Consigne de Position 4 Erreur- Fin de Profl - !
g Position Moteur
= T Temps avant Trigger

-

T
A ! 5 Nb Echantillons: — 8 _

Courant Maotzur

- Par exemple, pour acquérir un Profil de position, vous pouvez ajouter la mesure de vitesse du
moteur, veuillez :

e cocher un 3°™ canal, boite & cocher « Actif » canal ;

e sélectionner la variable « Vitesse Moteur », objet « Variable » 3°™ canal ;

e augmenter la période d’échantillonnage & 10 ms pour avoir une durée d’acquisition de 850 ms.

3éme

Sur 'exemple ci-dessus, vous avez :
Période échantillonnage = 10ms
Taille échantillon = 12 octets, (3 canaux avec variable de 4 octets)
Nombre échantillon = 85, (Taille buffer / Taille échant. = 1024 / 12)
Durée acquisition = 850 ms, (Nombre échantillons x Période = 85 x 10)

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique l'icone « Quitter » pour retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »».
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. 5.3.3 Envoyer sollicitation (Commander axe)

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Commander Axe », s'affiche sur la fenétre le panneau « Envoyer Consigne Axe ».

Voir 8§ 5.2 « Commander Axe (Envoyer consigne) ».

Ce panneau permet de choisir le type de sollicitation souhaitée et d’envoyer une consigne a la
carte de commande EPOS.

Appelé de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS » et avec un mode asservissement
sélectionné du type « PROFIL DE POSITION » ou « POSITION », ce panneau offre une zone
supplémentaire « Echelon de Position demandé ».

Par exemple, pour lancer une sollicitation en Profil de Position :

Envoyer Consigne Axe 1 : "CoMax"

Mode asservissement: PROFIL DE POSITION [+
Profil de Position demandé Valeurs actuelles

Consigne : 64577 qc Consigne : 5871 gc

* Position : 5671 gc
Type:  Tapézoidal [+ 20.00 mm

Vitesse : >000 rpm Echelon de Position demandé —

Accel. : 25000 rpmjs

Echelon: 58706 qc

s
-
s
-

Décél. : 25000 rpm/s

ANNULER ENVOYER

- Sélectionnez a I'aide de I'objet « Mode asservissement » le Mode « PROFIL DE POSITION » ;

- Saisissez dans « Profil de Position demandée » le type de Profil (trapéze de vitesse) souhaité :
o forme du profil ; « Trapézoidal », objet « Type » ;
e vitesse visée : 5 000 rpm, objet « Vitesse » ;
e accélération et décélération : 25 000 en rpm/s, objets « Accél. » et « Décél. » ;

- Saisissez dans « Echelon de Position demandé » I'échelon de position souhaité en qc (points
codeur) ou mm, 200.00 mm.

Sur I'exemple ci-dessus, I'axe est asservi en Position avec :
- une consigne de Position courante 20 mm (5 871 qc) ;
- un consigne de Position demandée de 220 mm (64 577 qc), soit
un echelon de Position de 200 mm (58 706 qc).
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- Sélectionnez le bouton « ENVOYER » pour lancer I'acquisition et la sollicitation sur I'axe de la
carte de commande EPOS :

¢ linterface envoie I'ordre de sollicitation et acquisition a la carte de commande EPOS ;

e la carte de commande EPOS réalise I'acquisition des mesures, est affiché a I'écran le
message suivant : « Carte de commande Axe X : "Nom axe" en cours d’acquisition ! Veuillez
patientez ... » ;

¢ une fois la durée d’acquisition terminée, l'interface charge les données enregistrées par la
carte de commande EPOS via la liaison USB, est affiché le message suivant : « Carte de
commande Axe X : "Nom axe' en cours d’acquisition ! Veuillez patientez ... »

e aprés récupération des mesures, la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS » est
rafraichie avec les mesures de la réponse a la sollicitation :

£ ACQUISITION Carte de commande EPOS o =[]

® Activation ACQUISITION AXE 1 : CoMax
0 @ 1 SOLLICITATION en PROFIL de POSITION avec échelon de 58706 ge.

79 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

7900 ms 64577 qc 6 rpm

25 50 75 100 125 150 175 20 350 375 400 425 450 475 500 525 550 575 600 625 650 675 7
Te:

Commentaires Curseur : cliquer sur Graphe + flé Zoom rectangle : <Ctr> + Bp Gauche Souris, Zoom - : <Citr + Bp Drott Souris

- Sinon, sélectionnez le bouton « ANNULER » pour retourner a la fenétre « ACQUISITION carte de
commande EPOS » sans envoyer la sollicitation.
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5.3.4 Gestion butées

GESTION BUTEES !

Fin ACQUISITION Axe 1: "CoMax" avec butées :

Axe asservi en Vitesse avec une consigne de 0 rpm
suite 3 une sollicitation en VITESSE ou COURANT.

Sur un axe avec butées, suite a une sollicitation en Vitesse ou Courant,
I'axe est stoppé (asservi en vitesse avec une consigne de 0 rpm)
en fin d’acquisition !

5.3.5 Lecture Mesures

- Cliquez sur le graphe a I'aide de votre souris pour sélectionner un tracé ;

- Tapez sur les touches « Droite » ou « Gauche » de votre clavier pour déplacez le curseur et
mesurer et afficher les grandeurs physiques correspondantes au temps sélectionné.

Pour améliorer la visualisation, vous pouvez agrandir la
fenétre « ACQUISITION Carte de commande EPOS » de
I'Interface a I'aide de votre souris ou passer en plein écran.
Vous pouvez également modifier 'aspect des graphes et
tracés (couleur, style, grille, etc.).

5.3.6 Unités Position

Vous pouvez basculer I'affichage en gc (points codeur) des valeurs et tracés des consignes et
mesures de Position en unités physique, voir § 5.2.1.7 « Paramétres Unité Position ».

Uniteé Position : - Sélectionnez a I'aide du sélecteur « Unité Position » I'unité physique
i _ mm (« mm » dans le cas de CoMax), I'affichage des valeurs et tracés de
1000 gc = 3.41 mm Position bascule en unité physique :

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Vitesse Moteur

4200 ms 15750 mm 157.21 4990 rpm
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5.3.7 Zoom

- Cochez le bouton « Zoom +/- » :
e pour zoomer, sélectionnez a l'aide de votre souris, bouton gauche souris et touche « Ctrl » de
votre clavier appuyés, la zone souhaitée :

-

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300 325 350 375 400 425 450 475 500 525 550 5/5 600 625 650 675 700 725 750 775 800

Temps (ms)

4302 T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T -196
452 500 510 520 530 540 550 560 570 530 590 600 610 620 630 640 650 660 670 680 630 VOO D F20726

Temps {ms)

e pour dé-zoomer, cliqguez sur le bouton droit de votre souris avec la touche « Ctrl » de votre
clavier appuyée ;

- Décochez le bouton « Zoom +/- » pour arréter la fonction zoom.
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@ 5.3.8 Paramétrer Affichages et Tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Paramétrer Affichage » ; s'affiche a I'écran la fenétre « PARAMETRES AFFICHAGE »
suivante :

PARAMETRES AFFICHAGE

o

Graphe ———— Echelle ordonnées Gauche

Couleur Fond : Echelle Auto. Z f Mlin. ;g

Couleur Grille : Echelle ordonnées Droite
Couleur Curseur : Echelle Auto. :  Wlin. - & [ AT TR

Traces
Visible Variable Ordonnées Style trace Style trait  Couleur

Doie ]
“ovie ]

Courart Motzur |+ | .

] i Consigne de Position

Position Moteur

5.3.8.1 Description Parameétres Affichages et Tracés

Cette fenétre permet a l'utilisateur de paramétrer I'aspect des graphes, des tracés et affichages
utilisés dans fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS », elle offre :
e une zone « Graphe » qui permet de choisir la couleur de fond, de la grille et du curseur du
Graphe et affichages, objets « Couleur Fond » ;
e deux zones « Echelle ordonnées Gauche et Droite » qui permettent de :
0 activer ou désactiver I'échelle automatique en ordonnées, boite a cocher « Echelle
Auto. » ;
0 saisir les échelles en ordonnées souhaitées a I'aide des objets « Y Min. » et « Y Max.» ;
e une zone « Tracés » qui permet pour chaque variable mesurée de paramétrer son Tracé :
0 activer ou désactiver I'affichage du tracé, boites a cocher « Visible » ;
visualiser la variable mesurée, objets « Variable » :
sélectionner I'ordonnée (Gauche ou Droite) du tracé, objets « Ordonnées » ;
sélectionner le style du tracé (fin, épais, etc.), objets « Style tracé » ;
sélectionner le style du trait (continu, interrompu ou mixte), objets « Style trait » ;
sélectionner la couleur du tracé, objets « Couleur » :

OO0OO0O0O0

o ) , ,
5.3.8.2 Parameétres Affichages et Tracés par Défaut

- Sélectionnez dans la barre de Menu du panneau « PARAMETRES AFFICHAGE » l'icone «
Paramétres par défaut, le panneau « PARAMETRES AFFICHAGE » est actualisée avec les
paramétres par défaut proposés pour les variables tracés.

- Sélectionnez dans la barre de Menu graphique I'icdbne « Quitter » pour retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS ».
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E 5.3.9 Accéder aux Paramétres de contrdole de I’Axe

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
I'icbne « Paramétrer » pour accéder aux parametres de contrble de I'axe visualisé (voir § 5.2).

Cet outil permet a l'utilisateur de régler I'asservissement de I'axe
avant de lancer une autre sollicitation et acquisition.

5.3.10 Sauver les mesures et tracés courants

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Sauver », s’affiche sur la fenétre le panneau suivant :

£F SAUVER LES MESURES COURANTES

S (2
- Sélectionnez ou tapez le nom -

Fresny |C:"-.Pr0grc|m Files\Interfface CoMax'\Mesures

souhaité du fichier de
sauvegarde, « Notice » sur
'exemple, I'extension

« eposacq » est imposée par le
logiciel.

- Enregistrez vos mesures sous
le nom de fichier choisi.

History:

Enregistrer dans : | . Mesures

Mom

J ExemplesDidastel

4

Mom du fichier :

Saisir ou ajouter commentaire ci-dessous :

Type :

I

x| e ® ek B
Modifié le
20/05/2013 10:54

Type
Dossier de f

»

|Noticeleposacq

ﬂ Enregistrer |

|ieposacq

__J Annuler

Axe linéaire CoMax :

-5ans masses ;

[ EIRIDLE T TEE TG T - Un boite de dialogue vous permet si vous le
souhaitez de saisir des commentaires et informations

sur les conditions de réalisation de I'acquisition.

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS ».

5.3.11 Traiter les mesures

A chaque enregistrement, un fichier au format CSV est créé.
Vous pouvez utiliser ce fichier CSV compatible avec les logiciels
« tableurs » du commerce (Excel, ...), afin de personnaliser le
traitement des données.

Ce fichier au format CSV (extension « csv ») contient :
e le nom et |la date de création du fichier ;
la description de la sollicitation et acquisition ;
le commentaire saisi lors de I'enregistrement du fichier ;
toutes mesures en lignes pour chaque échantillon ;
les parameétres de contrdle de I'axe lors de la sollicitation.
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u 5.3.12 Charger des mesures et tracés

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
I'icbne « Charger » pour charger des mesures et tracés sauves sur votre PC ; s’affiche a I'écran la

fenétre suivante : £ CHARGER DES MESURES [m3m]
_ SéIeCt|OnneZ Ie fIChIeI‘ SOUhaIté a::?r::w |C:"-.F'n:ug|am Files“Inteface CoMax'\Mesures'\ExemplesDidastel j
par exemple Regarder dans : | ExemplesDidastel j (] Ea-
« EchPos_300mm_OM.eposacq » Nom : Modifié e Type
dans le répertoire [ Courant_5A_OM.eposacq 30/04/20131533  Fichier EPO
« ExempleSDidastel » " || Courant_5A_2M.eposacq 30/04/2013 15:35 Fichier EPO
! i | EchPos_30mm 0OM.eposacq 30,/04/2013 15:21 Fichier EPO
. || Vitesse_-4000rpm_4M.eposacg 30/04/2013 15:28 Fichier EPO
- Une boite de dialogue vous . '
rappelle le commentaire saisi lors
de Iyenreglstrement du fIChIeI' . MNom du fichier : |EchP03_3Dmm_DM.eposacq ﬂ Load
' Types de fichiers : |'.-'::-:sa cq J Annuler

S ENEIER

Axe linéaire Comax :
- Echelon de position de 30mm sans masses.

- Sélectionnez « OK » pour valider et retourner a la
fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
avec les mesures et tracés du fichier choisi :

= o

Unité Position :
gc *D mm
1000 gc = 3.41 mm

42 éch. Consigne de Position Position Moteur Consigne de Courant Courant Moteur

2100 ms - = : mA

c\Program Files®

Commentaires  Curseur : cliquer sur Graphe +1l

L’exemple ci-dessus est une réponse a un échelon de Position avec les mesures de Consigne de
Position, Position Moteur, Consigne de Courant et Courant Moteur.
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I?i 5.4 Acquisition hors fenétre acquisition

L’'acquisition réalisée par la carte de commande EPOS pouvant étre
déclenchée (trigger) sur un événement (mouvement axe, erreur, ...),
Vous pouvez réaliser une acquisition hors fenétre acquisition.

Par exemple, vous pouvez acquérir les réponses de I'axe linéaire suite
a une commande collaborative (manipulation poignée CoMax).

5.4.1 Activer la boucle Collaborative

® Collaboration

0 - Voir § 3.4.

5.4.2 Paramétrer Acquisition
Voir § 5.3.2.

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre principale I'icbne « Acquisitions axe » ;

- Sélectionnez dans la barre de Menu de la fenétre « ACQUISITION carte de commande EPOS »
l'icbne « Paramétrer Acquisition » ;

- Pour réaliser une acquisition avec CoMax en Commande collaborative, réglez I'acquisition avec
les parameétres suivants :

PARAMETRES ACQUISITION 8 -1

Echantillonnage
Période (ms): — 100 Mb Echantillons 102 Durée(ms):  1020.0
Chox Canauy ——— Configuration Trigger
_VE'riE_bLlE Octets Mouvement Entrée digit. : !
———— Erreur : Fin de Profil - !

Temps avant Trigger

2: Vitesse Mateur

Entrée Ana. 1

El: &
e ! __ Nb Echantillons: — 10 - 10 %

Position Motzur

activez 3 canaux, boites a cocher « Actif » ;

e sélectionnez les variables « Consigne de Vitesse », « Vitesse Moteur », et « Entrée Ana.
1 » pour mesurée l'intention sur la Poignée CoMax ;

e configurez le déclenchement de I'acquisition (« Configuration Trigger ») sur « Mouvement » ;
augmentez la période d’échantillonnage & 10 ms pour une durée d’acquisition de 1020 ms.

m - Veuillez quitter les fenétres « PARAMETRES ACQUISITION » et « ACQUISITION carte de
commande EPOS » pour retourner a la fenétre principale.
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5.4.3 Déclencher Acquisition

- De retour a la fenétre principale de I'interface CoMax,
déclenchez I'acquisition (trigger sur mouvement) en
manipulant la Poignée du Robot CoMax (mouvement axe
linéaire) :

£ Interface CoMax

& COMaX Pitotage, Paramétrage et Acquisitions Robot 4

[ @ Collaboration

0 G-

Activation

-

Connexion

-

A

Im iiE] mA

Codeur

om [l om  om EIEF] oc . e

Etat / Mode
VITESSE

Carte de commande EPOS2 (Schéma Blocs simplifié) ('._

Zp
Perturbation ,-\.\
Commande (pesanteur) Fh N Zc
Qc l Pm Collaborative : ‘_ ] ‘m
Commande Qc=KP x Uf ]
Uf=F(p) x Uj

Poignée )
(capteur effort) 1

Zc - Consigne Position Axe (Humain)
Fh : Hfort manuel (Humain)
: Tension capteur (mesure effort)

Um - Tension Moteur Conditionneur
Bm : Position Moteur . - signal | 1
Om : Vitesse Moteur U]mV I_I*-

- Positi CP)
Zpi ion e Mesure —

NS : 2013-0, démonstration DIDASTEL Provence, AUBAGME.

5.4.4 Paramétrer Affichages

Voir § 5.3.8.
PARAMETRES AFFICHAGE
- Sélectionnez dans la
barre de Menu de la Graphe ———— Echelle
fenétre principale Iicone Couleur Fond : Echelle Auto.: 1
« Acquisitions axe » | Couleur Grille : “he onnées Droite
- Sélectionnez dans la Couleur Curseur: Echelle Auto.:  Mlsie -
barre de Menu de la ) Wee:d
fenétre « ACQUISITION ] Ordonnées Style tracé Styletrait Couleur
carte de commande : e

EPOS » 'icone 2: Vitesse Mote
« Paramétrer 3: é |_Doote | ¥
Affichage » : A céfin  |®
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- Réglez I'affichage et tracés avec les paramétres suivants :

e activez les ordonnées Gauche et Droite en échelle automatique, boites a cocher « Echelle
Auto. » dans « Echelle ordonnées Gauche et Droite » ;

e activez I'affichage et tracé des variables « Consigne de Vitesse », « Vitesse Moteur », et
« Entrée Ana. 1 », boites a cocher « Visible » ;

e sélectionnez ordonnée Gauche pour les variables « Consigne de Vitesse » et « Vitesse
Moteur », objets « Ordonnées » ;

e sélectionnez ordonnée Droite pour la variable « Entrée Ana. 1 » et « Vitesse Moteur », objets
« Ordonnées » ;

- Quittez la fenétre « PARAMETRES AFFICHAGE » pour retourner a la fenétre « ACQUISITION carte
de commande EPOS » ci-dessous avec les mesures et tracés choisis.

5.4.5 Visualiser réponses

£ ACQUISITION Carte de commande EPOS o @ | =]

tion ACQUISITION AXE 1 : CoMax
1 SOLLICITATION en VITESSE réalisée hors fenétre acqusition.

Consigne de Vitesse Vitesse Moteur Entrée A

90 856 rpm

50 100 150 200 250 300 350

Commentaires  Curseur : cliquer sur Graphe

Sur I'exemple ci-dessus, sont mesurés et traces :
¢ latension capteur (mesure capteur effort Poignée) en mV, « Entrée Ana. 1 » en cyan ;
¢ la consigne courante de la boucle de vitesse en rpm, « Consigne de Vitesse » en gris clair ;
¢ la vitesse mesurée (codeur moteur) en rpm, « Vitesse Moteur » en jaune.
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Page blanche
pour noter
VOS remarques
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